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COMPONENTES, EM PARTICULAR, DE UMA CARROCERIA DE
VEICULO AUTOMOTOR. A presente invencdo refere-se a um
dispositivo para o processamento de componentes, em particular, de
uma carroceria de veiculo automotor. O dispositivo mencionado tem
uma unidade de transporte e de posicionamento (1) para o
componente, e varias estagbes de processamento (2, 3, 4, 5) que
estao dispostas em torno dessa unidade (1) mencionada, e as quais o
componente, seguro por um suporte de componente (14) da uni- dade
de transporte e de posicionamento (1), pode ser alimentado na posigao
pronta para o processamento. A fim de transportar o componente de
uma estagdo de processamento (2) para as outras estagdes de
processamento (3, 4, 5), levando em consideragdo uma superficie
menor possivel, a unidade de transporte e de posicionamento (1) €
constituida de um rotor (21) e de um brago giratério (23) que esta
apoiado excentricamente sobre o referido rotor (21), e acionado em
oposi¢ao ao rotor (21), e suporta o suporte de componente (14). Os
acionamentos do rotor (21) e do brago giratério (23) sao sincronizados,
de tal modo que o suporte de componente (14) é deslocado ao longo
de uma pista curvada (15) fechada, com espagos (6, 7, 8, 9) entre os
vértices (16,17, 18,19) adjacentes dessa pista curvada (15).
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Relatério Descritivo da Patente de Invencgédo para "DISPOSITI-
VO PARA O PROCESSAMENTO DE COMPONENTES, EM PARTICULAR,
DE UMA CARROCERIA DE VEICULO AUTOMOTOR".

A presente invencgdo refere-se a um dispositivo para o proces-
samento de componentes, em particular, de uma carroceria de veiculo au-
tomotor, com uma unidade de transporte e de posicionamento para um .-
componente e varias esta¢gdes de processamento dispostas em torno dessa
unidade de transporte e de posicionamento, as quais o0 componente, segurd
por um suporte da unidade de transporte e de posicionamento, pode ser
levado para a posi¢do de processamento.

O processamento de combonentes complexos, em particular, de
componentes de uma carroceria de veiculo automotor, ou até mesmo de -
carrocerias inteiras de veiculos automotores ocorre em uma instalagéo de
produgéo conhecida (DE 197 13 860 A1), de tal modo que, os componentes
a serem processados sao transportados por meios de transporte apropria-
dos através de uma infinidade de estagdes de processamento de uma linha
de transferéncia, onde o processamento é efetuado por robds de processa-
mento estacionarios dispostos lateralmente. Nas estagoes de processamen-
to os componentes sdo seguros na posigdo pronta para o processamento
por um suporte de componente estacionario. As instalagbes de produgédo
desse tipo exigem uma grande demanda de espago.

Em um outro dispositivo conhecido para o processamento de
componentes (DE 101 53 807 A1), pelo ménos um suporte de componente
esta disposto deslocavel radialmente, em um suporte giratério. Varias esta-
¢Oes de processamento como, por exemplo, ferramentas de esmenlhamen-
to, de furagéo, de fresa e de torneamento estdo dispostas em torno do eixo
de rotacao do suporte e abaixo do suporte. Com o suporte acionado girando
e o suporte de compopente, apoiado deslocavel radialmente no suporte, o
componente seguro por ele pode ser levado para as estagdes de processa-
mento individuais. A fim de poder processa-lo nas estagbes de processa-
mento, entao, ele precisa ser abaixado ainda por meio do suporte de com- _
ponente para as do suporte. Um dispositivo desse tipo é projetado somente
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para o processamento de componentes relativame_nte pequenos, devido ao
suporte acionado girando e as ferramentas dispostas abaixo dele. O disposi-
tivo ndo é apropriado para componentes maiores como, por exemplo, os de
carrocerias de veiculos automotores, devido a construgao de ferramentas e
suportes dispostos uns sobre os outros.

Uma unidade de transporte é conhecida (US 6 366 830 B2) para
o transporte de componentes, em patrticular, tabletes de um local de arma-
zenamento para uma estagao de processamento, e de volta para o local de
armazenamento ou para um outro local de armazenamento, cuja uniqade. de
transporte consiste em um rotor de.dois bragos e de-um brago giratélrio, que
esta apoiado excentricamente sobre cada brago do rotor, e apoiado, poden- -
do girar em torno de um eixo paralelo ao eixo do rotor, bem como, de outros
bracos de garra que podem girar nas extremidades livres dos bragos giraté-
ﬂoé, em torno de um eixo paralelo ao eixo do rotor. Nesses bragos de garra
estéo dispostas ferramentas de garra acionadas, apoiadas girando. Os a-
cionamenios rotatérios/ giratorios do rotor, dos bragos giratérios e das fer-
ramentas de garra sao coordenados por uma unidade de controle de tal mo-
do que, as ferramentas de garra podem alcangar diferentes locais, em parti- -
cular, locais de armazenamento e as estagdes de processamento do tablete.
No estado da técnica nao é mencionado se a pista descrita pelo tablete é
formada levando em considerag¢ao o aspecto de economia de espago.

No caso de um dispositivo do tipo mencioriado. no inicio, que e
bem conhecido da pratica, a unidade de transporte e de posicionamento é
executada como uma mesa rotatéria, com, pelo menos, um .Isuporte_ de
componente disposto estacionario em sua circunferéncia. Dura;\;te a rotagéb‘
da mesa rotatéria, o suporte de componente é movimentado em um circulo
para as estagdes de processamento dispostas fora desse circulo. Um-dispo-
sitivo desse tipo requer muito esp'ago e raramente pode ser adaptado aos
espacgos preexistentes.

O objetivo da invengao é criar um dispositivo para o processa-
mento de componentes, em particular, de carrocerias de veiculos do tipo

mencionado no inicio, cuja unidade de transporte e de posicionamento para
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o transporte de componentes de uma estagdo de processamento para a
préxima estagdo de processamento necessite 06 menor espago possivel.

Esse objetivo é alcangado no dispositivo do tipo mencionado no
inicio, pelo fato de QUe, a unidade de transporte e de posicionamento é
constituida de um rotor e de um brago giratério, que estd apoiado excentri-
camente sobre ele, e acionado em oposigdo ao rotor em torno de um eixo
paralelo ao eixo do rotor, e que suporta o suporte de componente, sendo
que, os movimentos rotatérios do rotor e'dd brago giratério estao sincroniza-
dos um ao outro de tal modo que, o suporte de componente descreve uma
pista curvada fechada com os vértices, sendo que, entre 0s seus vértices
adjacentes permanecem espagos, que ndo sdo atravessados pelo suporte
de componente.

Com a invengdo, a demanda de area superficial é limitada a um
minimo, porque o suporte de componente com o componente nao circula
em um circulo, mas em uma pista curvada especial com vertices. Ele alcan-
¢a a maxima posi¢ac radial nas estagbes de processamento que ficam nos
vértices, enquanto que nas regides que ficam entre eles, ele é deslocado
radialmente para dentro, de tal modo que séo produzidos espagos, que po-
dem servir para a colocagao de robds de processamento, depésitos de fer-
ramentas e outros dispositivos. A localizacdo otimizada possivel das unida-
des de transporte e de posicionamento também cria superficie livre e super-
ficie de movimento suficiente para unidades de transporte méveis, como,
por exemplo, empilhadeiras, com as quais os robds de processamento ou
outros dispositivos posicionados entre as unidades de transporte e de posi-
cionamento podem ser alcangados e transportados para fora. bs espagés
remanescentes significam que uma instalagdo de produgédo de acordo com a
invengdo que compreende unidades de transporte e de posicionamento
também pode ser adaptada as condigdes locais no local de sua instalag&o.
Assim, a unidade de transporte e de posicionamento pode ser localizada
entre colunas de um edificio, por exemplo, de um prédio de fabrica, sendo
que, as colunas, entdao, sao localizadas -nos espagos. As pistas curvadas

especiais com vértices, por exemplo, cicléides e elipses tém a vantagem
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que, o suporte de componente € movimentado entre os vértices, com velo-
cidade de pista relativamente rapida, enquanto que na regiao dos vértices,
ele é movimentado com a velocidade de pista minima, de tal modo que, nes-
te caso, ele pode ser facilmente colocado na parada necesséria para o pro-
cessamento, e pode ser colocado em movimento novamente depois do pro-
cessamento.

O brago giratério pode ser executado como um dispositivo de
bragos duplos, a fim de suportar uma ferramenta, por exemplo, um desbas-
tador de pontas, em seu brago de suporte oposto ao brago com o suporte de
componente, com cujo desbastador de pontas os-eletrodos de uma ferra-
menta de solda de um fob6 de prOCes'"Esamento podem ser processados para.
0 componente a ser soldado.

A fim de poder processar o componente nas estagdes de pro-
cessamento é importante que,” 0 suporte de componente segure 0’ compo-
nente o mais exatamente possivel na posi¢éo de processamento, porque de
outra forma, uma ferramenta ‘de um robd. de processamento nio pode al-
cangar exatamente os pontos a serem processados. Essa exigéncia pode
ser obtida, com meios relativamente simples, de acordo com uma forma de
execugdo da invengao pelo fato de que, nas estagbes de processamento
estdo previstas unidades de centrar. Essas unidades de centrar sao execu-
tadas de tal modo que, elas posicionam o suporte de componente na posi-
¢éo correta através de seu apoio vertical e lateral.

O suporte de componente pode ser trocado, a fim de poder pro-
cessar diferentes ‘componentes com o dispositivo de acordo com a inver‘l-
¢ao. A fim de trocar um suporte de componehte desse tipo, o dispositivo tem
um depdsito acima da unidade de transporte e de posicionamento, que

‘mantém em prontidao diferentes tipos de suportes de componentes em po-

sigdes marcadas na pigta de circulagéo do suporte de componente, em par-
ticular, nos seus vértices, onde com, pelo menos, um dispositivo de troca,
um suporte de componente suportado pelo brago giratério pode ser trocado
por um suporte de componente suportado pelo depédsito. O dispositivo de
troca pode ser um rob6é de processamento com uma ferramenta de garra
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apropriada ou uma unidade de levantamento especial do depédsito. Em todo
caso, com essa execuc¢do da invengao que economiza espago, 0 suporte de
componente pode ser trocado rapidamente.

Os movimentos rotatérios sincronizados um ao outro do rotor e
do brago giratério podem ser produzidos por diferentes meios. Assim, o rotor
e o brago giratdrio podem ter respectivamente, seu préprio acionamento ro- ..
tatério. Entretanto esta previsto, de preferéncia, um acionaménto comum. E
particularmente vantajoso, se o rotor e o brago giratério estiverem acoplados
entre si, em termos de tecnologia de transmissao, por meio de uma engre-
nagem de rodas. Neste caso, -as rodas podem ser acopladas uma a outra
por meio-de—denteagéo',' friccao ou correias. Assim, uma engrenagem de ro--
das pode ser constituida de uma coroa dentada, segura a prova de torgdo
sobre uma base estacionaria do rotor, de uma roda intermediaria que pen-
teia com ela, e apoiada podendo girar sobre o rotor, e uma roda dentada de
saida de movimento do brago giratério que penteia com a roda intermedia-
ria. A pista curvada desejada pode serdeterminada por meio da relagédo de
transmissdo (nimero de dentes) dessas rodas dentadas, e do espago axial
dos eixos de rotagao do rotor e do brago giratério, e o comprimento do brago
de alavanca do brago giratério.

A alimentagdo de energia e os comandos de controle para a u-
nidade de transporte e de posicionamento sdo realizados, de preferéncia, de
cima da unidade de transporte e de posicionamento através de um distribui-
dor rotatério disposto no eixo de rotagdo do brago giratério. Para as linhas
de alimentagédo de energia e comandos de controle, uma arvore de Iinhg
pode ser conectada com uma fonte disposta centralmente no eixo do rotor,
através do distribuidor rotatério de acordo com o tipo de uma biela.

Se também tiverem que ser feitos processamentos usando raios
laser, entao o dispositiyo devera ser equipado com meios de proteg¢édo con-
tra radiagdo. De acordo com uma outra forma de execugdo da invengao es-
ses meios de prote¢do contra radiagao podem ser produzidos por meio do
abrigo da unidade de transporte e de posicionamento em uma cabine com
portoes de bloqueio nas estagbes de trabalho. Uma cabine desse tipo ocupa
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pouco espago, uma vez que o suporte de componente é movimentado para
frente radialmente em uma grande extensao cdm respeito aos portoes de
bloqueio, a serem abertos para os robds de processamento blindados, so-
mente para a recepgao e o processamento do componente, e'nquanto ocor-
re seu transporte entre os portdes de bloqueio para as se¢Oes curvadas que
economizam espaco entre os vértices.

O dispositivo de acordo com a invengao é apropriado, principal-
mente para uma combinagao de varias unidades de transporte e de posicio-
namento, em particular, similar, sendo que, como "similar" devem selr,'senten-
didas pistas curvadas nao necessariamente idénticas; mas_somente pistas
curvadas fechadas com vértices. Nesse sentido, de acordo-com.uma forma
de execugdo da invengdo, em adi¢do a unidade de transporte e de posicio-
namento esta prevista, pelo menos, uma outra unidade de transporte e de
posicionamento similar, com a qual um componente seguro pelo suporte de
componente de uma unidade de transporte e de posicionamento pode ser
trazido para uma posigao de processamento, pelo menos, na proximidade
de uma estagéo de processamento da outra unidade de transporte e de po-
sicionamento. Com essa execugéo e usando um minimo de espago é possi-
vel realizar diferentes operagdes de processamento sucessivamente ou si-
multaneamente na mesma estacéo de processamento, ou nas suas proxi-
midades por um robd de processamento ou por uma infinidade de robds de
processamento. Enquanto que um componente é seguro por uma unidade
de transporte e de posicionamento na posi¢cdo processamento em uma pri-
meira estagao de processamento, a outra unidade devtransports e de posi-
cionamento segura um outro componente em uma outra estagéo de proces\-
samento em uma posigao de processamento, de tal modo que ndo ocorrem
colisbes. Se o primeiro componente for, entdo, liberado da primeira estagéo
de processamento, o outro componente pode ser movimentado da outra
estacao de processamento para a primeira estagdo de processamento. A
primeira estagdo de processamento também pode ser alcancada por dois
robds de processamento, que realizam suas operagbes de processamento
sucessivamente ou simultaneamente no componente fornecido. Deste modo
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é obtido que, com pouca demanda de espago e um tempo de processamen-
to curto, em diferentes estagGes de processamento podem ser realizadas
operagdes de processamento simultaneamente, e na mesma estagdo de
processamento, uma apds outra ou simultaneamente.

Uma vez que, a unidade de transporte e de posicionamento de
acordo com a invengao pode ser projetada para diferentes pistas curvadas, -
unidades de posicionamento com diferentes pistas curvadas e robds de pro-
cessamento e/ou de transporte dispostos entre elas podem ser combinados
para formar uma instalagdo de produgédo com economia de espago.’Em al-
guns casos pode ser apropriado também completar e/ou combinar uma-ins-

talagdo de produgdo desse tipo com mesas rotatérias tradicionais, que su-°

portam suportes de componente.

A seguir, a invengao sera esclarecida em mais detalhes abaixo,
com auxilio de um desenho que representa esquematicamente um exemplo
de execugao. No qual sdo mostrados:

figura 1 ilustra uma vista de cima de um dispucsitivo para o pro-
cessamento de componentes com uma unidade de transporte e de posicio-
namento e varias estagdes de processamento, e uma infinidade de espagos
livres para robds de processamento, '

figura 2 ilustra uma vista lateral de uma unidade de transporte e
de-posicionamento do dispositivo de acordo com a figura 1,

figura 3a-c ilustram a unidade de transporte e de posicionamen-
to de acordo com a figura 1, em diferentes fases de reposicionamento de
uma primeira estagdo de processamento para uma segunda_estagdo dg
processamento deslocada em torno de 90° com respeito a ela, no caso de
uma pista curvada cicléide com quatro vértices,

figura 4a-c ilustram a unidade de transporte e de posicionamen-
to de écordo com a figura 1, em diferentes fases de reposicionamento de
uma primeira estagao de processamento péra uma segunda estacdo de
processamento deslocada em torno de 120° com respeito a ela, no caso de
uma pista curvada cicléide com trés vértices,

figura 5a-c ilustram a unidade de transporte e de posicionamen-
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to de acordo com a figura 1, em diferentes fases de reposicionamento de
uma primeira estagdo de processamento para uma segunda estagcdo de
processamento deslocada em torno de 180° com respeito a ela, no caso de
uma pista curvada eliptica com dois vértices,

figura 6 ilustra uma vista de cima de uma instalagao de produ-
¢do com uma infinidade de unidades de transporte e de posicionamento de .
acordo com a figura 1, e robds de processamento e/ou de trahsporte dispos-
tos entre elas e :

figura 7 ilustra o processamento e o transporte de um compo-
nente.em estagdes de processamento adjacentes. |

De acordo com a figura-1; o dispositivo para o ‘processamento -
de componentes, em particular, de uma carroceria de veiculo automotor
compreende uma unidade de transporte e de posicionamento 1 com varias
estacdes de processamento 2, 3, 4, 5 dispostas em torno dessa unidade de
transporte e de posicionamento 1. Entre as estagdes de processamento 2,
3, 4, 5 existem espagos 6, 7, 8, 9, que podem ser-usados para uiferentes
finalidades, em particular, para a colocagdo de robds de processamento,
depésitos de ferramentas, etc. O dispositivo também pode ser colocado de
tal modo que, as colunas de suporte de um edificio da fabrica estao locali-
zadas nos espagos 6, 7, 8, 9. Assim, pode ser obtida uma adaptagao otimi-
zada as condigdes locais. No exemplo de execugéo da figura 1, os espacos
6, 7 sdo usados para a colocagdo de robds de processamento 10, 11, 12, 13
ilustrados apenas esquematicamente como caixas.

A unidade de transporte e de posicionamento 1 tem um suporte
de componente 14 intercambiavel, por exempio, uma conhecidé‘/armagéo dé
aperto para o componente a ser processado, nao representado. Esse supor-
te de componente 14 é movimentado pela unidade de transporte e de posi-
cionamento 1 em uma pista curvada cicléide 15 com vértices 16, 17, 18, 19
para as estagdes de processamento 2, 3, 4, 5. Nos vértices 16, 17, 18, 19, o
suporte de componente 14 e, com isso, também o componente seguro, é
seguro na posi¢ao apropriada para o processamento por, pelo menos, um
dos robds de processamento 10, 11, 12, 13 adjacentes. Quando 0 suporte
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de componente 14 esta na posig¢ao ilustrada na figura 1, tanto o robd de pro-
cessamento 10 como também o robd de processamento 13 pode realizar o
processamento no componente. A pista curvada 15 particular impGe pré-
requisitos para que o dispositivo com a unidade de transporte e de posicio-
namento 1 e os robds de processamento 10, 11, 12, 13 sejam bem compac-
tos, portanto, e ocupem uma area menor possivel da superficie.

A pista curvada cicléide 15 descrita com quatro vértices 16, 17,
18, 19 de acordo com a figura 1 ou figuras 3a-c, mas também outras pistas
curvadas cicléides com um numero diferente de vértices, de acordo,com as
figuras 4a-c, ou uma pista curvada eliptica de- acordo com as figuras 5a-c
sdo produzidas no caso do exemplof" de execugdo da invengdo, com uma
construgao particular e mecanismo de engrenagem para a unidade de
transporte e de posicionamento. Como mostrado na figura 2, a unidade de
transporte e de posicionamento 1 sobre uma base estacionaria 20 apresenta
um rotor 21 com um acionamento rotatério nao representado em detalhes.
Sobre o rotor 21 estd apoiado um brago giratc’iri"o 23, excentricamente em”
relagéo ao eixo do rotor 22, podendo girar em torno de um eixo 24 paralelo
ao eixo do rotor 22. O brago giratério 23 esta acoplado com o rotor 22 com
acionamento através de uma engrenagem de roda, de tal modo que, o rotor
22 e o brago giratério 23 giram em diregdes opostas. Deste mbdo, por e-
xemplo, sobre a base 20 esta segura & prova de torgdo uma coroa dentada,
externamente dentada, e esta engrenada com a roda dentada intermediaria
suportada pelo rotor 22. A roda dentada intermediaria penteia, com uma ro-
da dentada de saida de movimento, que esta apoiada, podendo girar, na
extremidade livre do rotor 22, e esta conectada a prova de torgdo com um
eixo de acionamento do brago giratério 23. A relagdo do nimero de dentes
das diferentes rodas dentadas e os comprimentos efetivos do brago de ala-

- vanca do rotor 22 e do brago giratério 23 possibilita a produgéo de diferentes

curvas da pista desejadas, das quais as figuras de 3a a 5d mostram trés
exemplos caracteristicos. |

De uma forma intercambiavel, em sua extremidade livre o brago
giratorio 23 suporta o suporte de componente 14, em particular, uma arma-
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¢do de aperto, com a qual o componente a ser processado pode ser manti-
do em uma posi¢cdo de processamento predeterminada exatamente. A fim
de apoiar o posicionamento nessa posi¢gao, pode estar prevista uma unidade
de centrar 2a, 3a, 4a, 5a respectivamente, nas estagdes de processamento
2, 3, 4, 5, que consiste em uma roda de suporte 2a’ apoiada verticalmente
no brago giratério 23 ou no suporte de componente 14, e em uma guia cor-
redica 2a", 3a, 4a, 5a estacionaria, na qual a roda de suporte 2a’ passa
durante o movimento, em esséncia, radial do suporte de componente 25.

No brago giratério 23 esta disposto um distribuidor rota;ério 26
para a alimentagdo.de.energia e comandos de controle em seu eixo de rota-
¢d0 24, que esta ligado-com um ponto de conexdo estacionério, por exem-
plo, no teto da fabrica.

No teto da fabrica um depdsito 30 em forma de estrela, em par-
ticular; em forma de cruz, para uma infinidade de tipos diferentes de supor-
tes de componentes 31, 32, 33 com unidades de levantamento 35, 36, 37
estd seguro nas esta¢des de processamento 2, 3, 4, 5, de tal modo que, o
suporte de componente 14 pode ser levado para uma posi¢do apropriada
para a troca por meio de uma unidade de levantamento 35, 36, 37 associa-
da. Isto significa que, o suporte de componente que ndo & mais necessario
passa em primeiro lugar para a unidade de levantamento vazia, e entao,
depois da rotagdo relativa do"depésito, para a unidade de transporte e de
posicionamento. A troca propriamente dita ocorre através da unidade de
transporte e de posicionamento, possivelrﬁente também com um robd de
processamento. |

Por meio do exemplo das figuras 3a-c, 4a-c e 5a-c séo mostré-‘
das diferentes pistas curvadas caracteristicas para as unidades de transpor-
te e de posicionamento que sao projetadas de modo diferente em termos da
tecnologia de transmisgdo, em cujas pistas curvadas o suporte de compo-
nente da unidade de transporte e de posicionamento é movimentado de
uma estagdo de processamento para a préxima. Em todos os casos, se a-
plica a relagdao: soma dos angulos - angulo de ajuste = angulo de rotagao
intrinseca do rotor, sendo que, a soma dos angulos = 360°, o angulo de a-
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juste dos dngulos entre as estagbes de processamento = 0 angulo de rota-
¢ao intrinseca do suporte de componente entre as estagbes de processa-
mento adjacentes e o angulo de rotagdo intrinseca do rotor é o angulo do
rotor entre as estagbes de processamento adjacentes.

Dispositivos para o processamento de componentes com a
mesma e/ou diferentes unidades de transporte e de posicionamento do tipo -
de acordo com a invengdo podem ser combinados com cada um ou também
com aqueles de um tipo tradicional como, por exemplo, mesas rotatérias, e

“com robds de processamento e/ou de transporte dispostos entre elas para

formar uma instalacdo de produgao que economiza espago, como a que €
mostrada na figura 6. Uma instalaqéo de produgdo desse tipo pode ser
combinada com similares ou com-outras instalagdes de produgao, para for-
mar uma instalagéo ainda maior. '

Na instalagdo de produgdo mostrada na figura 6 estao dispostas
quatro unidades de transporte e de posicionamento Ty, Tz, Ts, T4 em um
modelo de gafra. Quatro estacdes de processérhento B4, B2, Bs, B4 estdo
dispostas em torno da unidade de transporte e de posicionamento Ty. De
modo correspondente quatro estagdes de processamento C4, Cp, Cs, C4 e5-
tao dispostas em torno da unidade de transporte e de posicionamento Ty,
sendo que a estagao de processamento Bz da primeira unidade de transpor-,
te e de posicionamento T esta disposta para cobrir a mesma area, ou esta
disposta na proximidade da estagdo de processamento Cy que € mostrada
esquematicamente no desenho por meio da armag¢ao comum. De fornia cor- .
respondente, as outras unidades de transporte e de posicionamento Ts, Ty
estdo alocadas as estagoes de processamento D4, D, D3, D4 € Ey, Ep, E3, E4
respectivamente, sendo que as estagdes de processamento C4 e Dy, por um
lado, e D¢ e E3, por outro lado, e também B4, E; estdo dispostas para cobrir
a mesma area ou estao dispostas proximas uma da outra. Os suportes de
componente H,, Hy, Hs, Hy das unidades de transporte e de posicionamento
individuais T4, T2, T3, T4 com seus acionamentos atravessam a area hachu- |
rada. Em espacgos nao atravessados pelos suportes de componente Hy, Hy,
Hs, H, estdo posicionados robds de processamento e/ou de transporte R;,
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Rz, Ra, Rs, Rs. Na medida que um robd de processamento e/ou de transpor-
te esta disposto no centro entre as unidades de transporte e de posiciona-
mento Ty, T, T3, T4, cOmo é o0 caso no exemplo de execugao para o robd de
processamento e/ou de transporte Ri, esse robd pode executar processa-
mentos em oito estagdes de processamento Bz, C1, Cs, D2, Dy, E3, Eo, By,
que estdo alocadas para diferentes unidades de transporte e de posiciona- -
mento Ty, Tz, T3, T4, sendo que, as estagdes de processamento B3, Cq e C,,
D, e Dy, Es e Ez, By, diretamente adjacentes, podem também cobrir a mes-
ma éarea, mas podem ser operadas por diferentes unidades de transporte e
de-posicionamento Ti, T2, Ts, T4. Em-oposi¢ao, os.robds de processamento -
e/ou de transporte Rz, R3, R4, Rs externos podem efetuar processamentos -
somente nas quatro estagbes de processamento voltadas para eles, por e-

xemplo, o robd Rs, somente nas estagbes de processamento By, Bs, C4, Co,

isto é, sem que uma instalagdo de produgao similar, ndo mostrada na figura

6, seja conectada a instalagédo de produgdo ilustrada.

Enquanto due, cada unidade de tran'sporte e de posicionamento
serve somente para o recebimento da peg¢a de trabalho a ser processada, e
a manté-la na posigdo de processamento a fim de ser processada por meio
da ferramenta do robd de transporte e/ou de processamento, o robd de
transporte e/ou de processamento serve, como o termo sugere, para realizar
as operagdes de processamento no componente e para transportar o com-
ponente dentro da instalagdo de produgdo, bem como, somente para o
transporte ou para o processamento. Cada unidade de transporte e de posi- |
cionamento é, porianto, equipada com um suporte de componente, que po-
de ser trocado e que é adaptado ao componente a ser processado, enquan-
to que o robd de transporte e/ou de processamento pode ser equipado com
ferramentas e/ou suportes/ ferramentas de garra para os componentes.

A figura 7 mostra como um componente W, a ser processado é
transportado através da unidade de transporte e de posicionamento T, até a
pr6xima unidade de transporte e de posicionamento T2 e € processado nas
estagOes de processamento individuais. Na fase | o componente Wy seguro
pelo suporte H;y da primeira unidade de transporte e de posicionamento T,
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em uma posi¢gdo de processamento na primeira esta¢do de processamento
B4 é processada pelo robd de processamento R equipado com uma ferra-
menta Z;, por exemplo, lingletas de soldar. Ap6s esta operagédo de proces-
samento, na fase Il, a ferramenta Z, do robd de processamento R; é troca-
da. A ferramenta Z; é colocada no local de armazenamento L e é substitui-
da por uma ferramenta de garra Gy situada no local de armazenamento L. -
Na fase 1l o robd de processamento Ry passa o componente W, para a se-
gunda unidade de transporte e de posicionamento T,. Na fase IV, portanto,
o suporte de componente H, do componente W segura a ferramenta W, na
outra estagdo de processamento C4 em-uma posi¢gdo de processamento, a
fim de passar para outro brobessaméhto. Na fase V é realizada uma outra
troca de ferramenta, em particular, da ferramenta de garra Gy para a ferra-
menta Z;. Na fase VI um outro processamento, por exemplo, soldagem, é
executado no componenté W, por meio do robd de processamento Ry. Na
sequéncia de fases de operagdes de processamento e de transporte descri-
ta, somente as estagdes de procéssamento By, 64 foram usadas. Pode ser
entendido que, as estagdes de processamento Bs, C4, dispostas entre as
unidades de posicionamento T4, T2 de modo adjacente préximo também po-
deriam ter sido operadas pelo robd de proé:essamento”‘e transporte R;. Isto
significa que, cada robd de processamento e transporte Ry pode operar du-
as estagdes de processamento By, B3 ou Bz, B4 de cada unidade de trans-
porte e de posicionamento T4, Tz situada dgntro da area operacional, isto é,
se ela estiver disposta no centro ela pode' operar oito, e se ela estiver dis-
posta na borda de uma instalagéo ela pode operar quatro estagoes de pro-
cessamento. |

O fluxo de componentes através da instalagao de produgéo des-
crita pode variar. Ele depende do componente e das operagdes de proces-
samento. A figura 6 mpstra os depésitos A, B, C com diferentes tipos de
componentes. Em um primeiro caso, o robd de processamento e de trans-
porte Rs recebe, por meio de uma ferramenta de garra Gs apropriada, um
componente do depédsito A, e um outro componente de um depdsito B, e
passa os dois para o suporte do componente Hs da unidade de transporte e
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de posicionamento T4 que prende firmemente os componentes para o pro-
cessamento, e transporta-os para uma das varias estagoes de processa-
mento alocadas e segura-os |4 em uma posigdo de processamento. Depois
que o processamento é completado, ele passa além disto por um dos robés
de processamento e transporte Ry, Rz para a proxima unidade de transporte
e de posicionamento T1 onde ele é processado nas estagdes de processa- -
mento alocadas. Finalmente, ele é apanhado pelo robé de processamento e
de transporte R3 e é transportado para fora da instalagéo de produgdo, ou é
enviado para outras unidades de transporte e de posicionamento.

Outras' combinagdes de componentes podem tomar um outro
caminho através da instalagao de 'prSdUQéo, a fim de- ser possivel realizar
outras 6pera96es ou adicionais operagbes de processamento nos compo-
nentes. Assim o robd de processamento e transporte Rs pode usar uma fer-
ramenta de garra apropriada para retirar os componentes dos depdsitos A,
B, C para processamento. O robd de processamento e transporte Rs primei-
ramente passa o(s) componente(s) para 6 supdrte do compohente H4 da
unidade de transporte e de posicionamento T4. O(s) componente(s) é/ sdo,
entdo, passado(s) para a unidade de transporte e de posicionamento T3 por
um dos robds de processamento e transporte Ry, Rs. Ele entdo se movimen-
ta, através da unidade de transporte e de posicionamento T, para a unidade
de transporte e de posicionamento T, de onde ele, entdo, se movimenta do
mesmo modo que os componentes retirados dos depdsitos A e-B. Deste
modo podem ser realizados diferentes programas de processamento usan-
do uma e a mesma instalagao de produgao.
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1. Dispositivo para o processamento de componentes (W;) com
uma unidade de transporte e de posicionamento (1, Ty, T2, Ta, T4) para um
componente (W) e varias estagdes de processamento (2, 3, 4, 5) dispostas
em torno dessa unidade de transporte e de posicionamento (1, Ty, T, T3,
T,), as quais o componente (W), seguro por um suporte (14) da unidade de -
transporte e de posicionamento (1), pode ser levado para aiposigéo de pro-
cessamento, caracterizado pelo fato de que a unidade de;transporte e de
posicionamento (1, Ty, Tz, Ta, T4) é constituida de um rotor (21) e de um
brago giratério (23) que esta apoiado excentricamente-sobre-ele, e acionado
em-oposicao ao rotor (21) em tornqdé um eixo (24) paralelo ao eixo do rotor
(22), e que suporta o suporte de Compo'nente (14), sendo que os movimen-
tos rotatérios do rotor (21) e do brago giratério (23) estao sincronizados um
ao outro de tal modo que o suporte de componente (14) descreve uma pista
curvada (15) fechada que compreende os vértices (16, 17, 18, 19), na qual
entre os seus vértices (16, 17, 18, 19) respecti\}arhénte, adjacehtes perma-
necem espagos (6, 7, 8, 9), que ndo sdo atravessados pelo suporte de com-
ponente (14).

2. Dispositivo de acordo com a reivindicagdao 1, caracterizado
pelo fato de que o brago giratério (23) é executado como dispositivo com
bragos duplos.

3. Dispositivo de acordo com a reivindicagao 1 ou 2, caracteriza-
do pelo fato de que, nas estagdes de processamento (2, 3, 4, 5) estdo pre-
vistas unidades de centrar (2a’, 3a’, 4a, 5a’) para o suporte de componente
(14).

4. Dispositivo de acordo com uma das reivindicagdes de 1 a 3,
caracterizado pelo fato de que, acima da unidade de transporte e de posi-
cionamento (1) esta disposto um depdsito, que mantém em prontidao dife-
rentes tipos de suportes de componentes em posi¢gdes marcadas na pista de
circulagdo, onde com, pelo menos, um dispositivo de troca, um suporte de
componente suportado pelo depdsito pode ser trocado por um tipo diferente
de suporte de componente suportado pelo depdsito.
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5. Dispositivo de acordo com uma das reivindicagdes de 1 a 4,
caracterizado pelo fato de que, o rotor (21) e o brago giratério (23) estdo a-
coplados entre si com tecnologia de engrenagem através de uma engrena-
gem de rodas.

6. Dispositivo de acordo com uma das reivindicagoes de 1 a 5,
caracterizado pelo fato de que a alimentagéo de energia e os comandos de -
controle para a unidade de transporte e de posicionamento (1) ocorrem de
cima da unidade de transporte e de posicionamento (1) através de um distri-
buidor rotatério (26) disposto no eixo de rotagéo (24) do.brago giratério (23).

7. Dispositivo de acordo com uma dasreivindicagoes de 1 a 6,
caracterizado pelo fato-de que a unidéde de-transporte e de posicion'amento'
(1) esta abrigada em uma cabine de protegéo contra radiagdo com portdes
de bloqueio nas estagdes de processamento (2, 3, 4, 5). '

8. Dispositivo de acordo com uma das reivindicagoes de 1 a 7,
caracterizado pelo fato de que, ao lado da unidade de transporte e de posi-
cionamento (1, T1) esta prevista, pelo menos, drha outra unidade de trans-
porte e de posicionamento (T2) do mesmo tipo, com a qual um componente
seguro pelo suporte de componente de uma unidade de transporte e de po-
sicionamento (T2) pode ser trazido para a posigao de processamento, pelo
menos, na proximidade de uma estagdo de processamento (Bs) da outra
unidade de transporte e de posicionamento (T1).

9. Dispositivo de acordo corh a reivindicagao 8, caracterizado
pelo fato de que varias unidades de transporte e de posicionamento (T4, Ta,
T3, Ta) bom o mesmo e/ou diferentes nimeros de vertices em,suas pistas
curvadas, e robds de processamento (Ri, Rz, Rs, Rs, Rs) dispostos entre
elas formam uma instalagédo de produgéo.

10. Dispositivo de acordo com uma das reivindicagées de 1 a 8,
caracterizado pelo fato de que a pista curvada fechada de um suporte de
componente é uma elipse.

~ 11. Dispositivo de acordo com uma das reivindicagdes de 1 a 9,
caracterizado pelo fato de que a pista curvada fechada é uma hipocicldide
com trés vértices.



12. Dispositivo de acordo com uma das reivindicagées de 1 a 9,
caracterizado pelo fato de que a pista curvada fechada € uma astréide com

quatro vértices.
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. RESUMO :

Patente de Invengdo: "DISPOSITIVO PARA O PROCESSAMENTO DE

COMPONENTES, EM PARTICULAR, DE UMA CARROCERIA DE VEiCU-
LO AUTOMOTOR".

A presente invengao refere-se a um dispositivo para o proces-

samento de componentes, em particular, de uma carroceria de veiculo au- -

tomotor. O dispositivo mencionado tem uma unidade de transporte e de po-
sicionamento (1) para o componente, e varias estagdes de ;processamento
(2, 3, 4, 5) que estdo dispostas em torno dessa unidade (1) mencioriada, e
as quais o componente, seguro por um suporte de componente (14) da uni-
dade de transporte e de posicioname"hto (1), pode ser alimentado na posi-
¢do pronta para o processamento. A fim de transportar o componente de
uma estagdo de processamento (2) para as outras estagbes de processa-
mento (3, 4, 5), levando em consideragdo uma superficie menor possivel, a
unidade de transporte e de posicionamento (1') é constituida de um rotor

"(21) e de um brago giratério (23) qué esta apoia&b 'excentricame.nte sobre 0

referido rotor (21), e acionado em oposigdo ao rotor (21), e suporta o supor-
te de componente (14). Os acionamentos do rotor (21) e do brago giratério
(23) séo sincronizados, de tal modo que o suporte de componente (14) é
deslocado ao longo de uma pista curvada (15) fechada, com espagos (6, 7,
8, 9) entre-os vértices (16, 17, 18, 19) adjacentes dessa pista curvada (15).
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